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ら te までの白線までの距離の平均値を m(ts, te)，標準偏差を
σ(ts, te)とするとき，現在の車両のふらつき範囲を，Pσ，Nσ と
して次式より求める．
Pσ(ts, te) = m(ts, te) + σ(ts, te) (1)




量を特徴量とする．tw をスクリーニング済みのデータが W 秒















P , N に加えて，P , N のそれぞれの変化量 D や P , N の
差 S，S の絶対値である B，走行開始 tw 秒間の走行位置か
らの差異について大きくずれた回数の特徴量 C を抽出する．
以上に記した特徴量 P,N,D, S,B,C を，左右白線までの距離
それぞれについて抽出すると，特徴量 Pl, Nl, Dl, Sl, Bl, Cl お
よび Pr, Nr, Dr, Sr, Br, Cr が得られる．これらの特徴量を，




徴量を抽出する．時刻 t のときの時系列特徴量を x′(1)t ={
x
(1)
































































は，W = 1200，Ls = 900とした．
本実験では，提案手法の有効性を評価するために，二つの手法
と比較を行った．





■比較手法: FF-NN 時系列特徴量の抽出および Neural At-
tention Network モデルの有効性を評価するため，もう一つの
比較手法として，feed-forward neural network(FF-NN) によ
る眠気レベルの推定性能を評価する．本実験では，説明変数を
x = {Pl, Nl, Pr, Nr, Dl, Dr, Sl, Sr, Bl, Br, Cl, Cr}，目的変数を
眠気レベルとした．モデルの隠れ層の数は 3, 隠れ層の素子数は
128，活性化関数は ReLU関数とした．最適化アルゴリズムとし







Model Total Lv 1 Lv 2 Lv 3 Lv 4
Kaneko 0.686 0.86 0.23 0.97 1.79
FF-NN 0.611 0.97 0.12 0.82 1.4
Proposed 0.48 0.89 0.31 0.23 1.28
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